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A B S T R A K  
 
 
Elfa Monica Zada, 2015, Estimasi Matrik Asal Tujuan (MAT) dari Data 
Arus Lalu Lintas dengan Metode Estimasi Kuadrat Terkecil Menggunakan 
Piranti Lunak EMME/3 (Studi Kasus Kota Surakarta). Skripsi. Program 
Studi Teknik Sipil Fakultas Teknik Universitas Sebelas Maret Surakarta. 
 
Kota Surakarta saat ini menjadi daerah pusat perkembangan bisnis baru, sehingga 
kebutuhan transportasinya juga meningkat sehingga mengakibatkan permasalahan 
transportasi semakin kompleks. Transportasi harus dirancang sedemikian rupa 
agar meminimalisir permasalahan transportasi. Oleh karena itu, dilakukan 
penelitian untuk mengetahui besarnya parameter β dari estimasi model sebaran 
pergerakan dengan menggunakan metode gravity yang dinyatakan dalam bentuk 
Matrik Asal Tujuan (MAT). Selain itu untuk mengetahui tingkat validitas dari 
arus lalu lintas hasil pemodelan dengan arus lalu lintas hasil pengamatan di 
lapangan.   
 
Penelitian dilakukan di kota Surakarta sebagai daerah kajian dengan membagi 
Surakarta menjadi 65 zona dengan 51 zona internal dan 14 zona eksternal. Survei 
dilakukan pada 39 lokasi, yaitu pada zona internal terdapat 25 lokasi dan pada 
zona eksternal terdapat 14 lokasi. Metode yang digunakan adalah model gravity 
dengan batasan tarikan dan bangkitan sebagai model estimasi MAT 2015 dengan 
software EMME/3. Pada model gravity terdapat parameter β yang berfungsi 
sebagai faktor penentu besarnya nilai sebaran yang terjadi di setiap zona. Metode 
untuk memperoleh parameter β yang nantinya digunakan dalam perhitungan MAT 
hasil estimasi (fungsi hambatan Tanner) adalah metode kalibrasi Newton-Raphson 
menggunakan software Matlab. Nilai arus lalu lintas diperoleh dengan cara 
membebankan matrik baru dan memasukan arus hasil pengamatan (traffic count) 
ke dalam jaringan jalan dengan metode pembebanan User Equilibrium. Uji 
Validitas menggunakan koefisien Determinasi (R²). 
 
Besarnya nilai parameter β yang diperoleh dengan bantuan aplikasi software 
Matlab adalah 0,00093. Dari hasil perhitungan dengan bantuan EMME/3, 
diperoleh total jumlah estimasi pergerakan kota Surakarta pada tahun 2015 adalah 
47549 smp/jam dengan tingkat validitas (R
2
) yang didapatkan sebesar 0,8025. 
 
 












Elfa Monica Zada, 2015, Origin-Destination Matrix Estimation From Traffic 
Count  With Least Square Estimation Method Using EMME/3 Software (A 
Case Study of Surakarta City). Thesis. Civil Engineering Department 
Faculty of Engineering, Sebelas Maret University Surakarta. 
 
 
Surakarta city is now a center area of new business development so that 
transportation needs are also increasing, resulting in increasingly complex 
transportation problems. Transportation must be designed in such a way to 
minimize the problems of transportation. Therefore, conducted research to 
determine the parameter β of the distribution model estimation movement using 
gravity method stated in the form of Origin Destination (OD) Matrix. In addition, 
to know the validation level by comparing traffic flow resulted from the model 
and observation. 
 
This research was conducted in Surakarta as areas of study dividing the area into 
65 zone, 51 internal zone and 14 external zone.  Survey was conducted in 39 
location, there are 25 location in internal zone and 14 location in external zone. 
The method was used is gravity model as production and attraction constrained as 
estimation model MAT 2015 with EMME/3 software.  On this model there is 
parameters β that function as determinants of the magnitude of the spread of 
values that occur in each zone. Calibration method for obtaining parameters β that 
are later used in the calculation of the estimated results of the MAT (resistance 
function with Tanner) is the Newton-Raphson method of calibration using Matlab 
software application tool. The Traffic volume values obtained by imposing a new 
matrix and incorporate current observations (traffic count) to the road network by 





The value of the parameter β obtained using Matlab software application is 
0,00093. From the results of calculations with the help of EMME/3, the total 
amount obtained of the estimated movement of Surakarta in 2015 is 47549 pcu/h 
with a level of validation (R
2
) obtained is 0,8025. 
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DAFTAR NOTASI DAN SIMBOL 
 
di BA ,  = faktor penyimbang untuk setiap zona asal i dan tujuan d 
C = Kapasitas (smp / jam) 
idC       = biaya perjalanan dari zona asal i ke zona tujuan d 
Co = Kapasitas dasar untuk kondisi tertentu (ideal) (smp / jam) 
dD  = total pergerakan ke zona tujuan d 
 Cidf = fungsi umum biaya perjalanan 
FCcs = Faktor penyesuaian ukuran kota 
FCsf = Faktor penyesuaian hambatan samping 
FCsp = Faktor penyesuaian pemisah arah 
FCw = Faktor penyesuaian lebar jalur lalu lintas 
FFVcs =  Faktor penyesuaian ukuran kota. 
FFVsf =  Faktor penyesuaian kondisi hambatan samping  
FV =  Kecepatan arus bebas kendaraan ringan sesungguhnya (km/jam) 
Fvo =  Kecepatan arus bebas dasar kendaraan ringan (km/jam) 
FVw = Penyesuaian lebar jalur lalu lintas efektif (km/jam) 
FFV4sf   = faktor penyesuaian kecepatan arus bebas untuk empat lajur (km/jam). 
FFV6sf  = faktor penyesuaian kecepatan arus bebas untuk enam lajur (km/jam). 
iO  = total pergerakan dari zona asal i 
l
idp       = proporsi pergerakan dari zona asal i ke zona tujuan d pada ruas l 
V = kecepatan sesungguhnya pada saat ada arus lalu lintas Q. 
S          = jarak (km) 
idT  = jumlah pergerakan dari zona asal i ke zona tujuan d 
t0              = waktu tempuh pada saat V0 (detik) 
lVˆ         = arus lalu lintas hasil pengamatan pada ruas l 
lV         = arus lalu lintas hasil pemodelan pada ruas l 
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